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PROJET

Smart Cross Road

/qurt Cross-Road ou croisement intelligent, est équipé doutils technologiques qui \
interagissent avec 'environnement (usagers et nature) pour permettre un transport sor,
flexible et durable.

lls combinent une infrastructure physique (telle que des capteurs et feux intelligents) avec une
infrastructure logicielle (telle que I'lA "Intelligence Artificielle” et les données).

Le but de ce projet est d'intégrer les compétences et les connaissances techniques acquises
tout au long de l'année grdce a un travail effectué en équipe et d'y ajouter un esprit de
challenge et de créativité.
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Votre future conception du SMART CROSS ROAD contiendra plusieurs
objets qui vont étre modélisés en utilisant un outil de modélisation 3D,

et certains de ces objets doivent étre programmés afin de rendre votre carrefour
intelligent, ce qui vous fera plonger dans 'univers de la robotique en développant vos
propres cartes.
Ainsi vous découvrirez le monde de programmation utilisant le langage Python.

Ci-dessous un exemple de décomposition d'un croquis représentant un
Smart cross Road.

ARBRES

>

APPEL TACTILE

PASQAGE PIETON ,
VEHICULES




VOTRE
NOM ET PRENOM ?

1€ GROUPE

VOTRE ROLE AU SEIN DU GROUPE ?

LEC NOMS DU RECTE DE L'EQUIPE ?




Observer attentivement

cette image.




[ Classer les objets 2D et 3D dans le tableau ci-dessous. ]

Scanner le QR code afin de visualiser la capsule et compléter le
paragraphe par les mots a partir de la liste pour définir la notion
2D.

La 2D signifie .
ion d’une forme en 2D est définie par deux données:

La présentat
et

Ainsi une forme en 2D est une forme

La 2D est utilisée dans divers domaines co

mme .



Scanner le QR code et visualiser la capsule afin de compléter le
paragraphe par les mots a partir de la liste pour définir la

notion 3D.

LieTe

LA HAuTEUR l'IMPREQQION, VOLUME, = 7
TROIS DIMENSIONG, | £0 B/?TIMENT Y =

_ QU'EST-CE QUE 1A 3D 7
QUETCEQUELAZD?

?

La modélisation en 3D donne du

’

La 3D est utilisée dans divers domaines comme:
et

Mais, comment

modéliser des objets

tridimensionnels D

Il faut tout d’abord avoir un de

installé dans l'ordinateur, permettant de créer des

en 3D, dans un espace

Ces logiciels sont nombreux, certains sont gratuits d’autres

payants, et chacun posséde ses propres points forts.




ener une recherche sur les différents logiciels de modélisation
d‘objets 3D et compléter les fiches des logiciels suivants:

Nom: Nom:

Licence & oo
e d'utilisation

Licence: ...

in " TR
Doma Domaine d’utilisation :

‘Nom:. ...

Licence: ...

Simussasanradnransa

1Domcline d’uvtilisation :

\r:r-.r..»;mu“p.o-ve--wwfm-s,w;w.,;.”_”M,._,0

\

Hé, pour bien débuter notre
apprentissage dans l'univers de la
3D on utilisera Google SketchUp et
cela pour trois bonnes raisg

Google SketchUp est
sous licence gratuite,

il posséde une interface
peu complexe et facile a

il est polyvalent, et peut étre
utilisé dans de nombreux
secteurs.



AIDEZ- MO! A IDENTIFIER LEC FORMEC 3D !

Cocher' chaque image en dessous qui
représente la forme d'un objet 3D.
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Création des Formes Simples

Avec Google SketchUp ﬁ{

Avant la modélisation des objets 3D avec SketchUp,

| 1. | i , %
" I. - 'Il |I' il faut paramétrer le logiciel.
1 | II|||

l R

En effet il faut choisir l'unité de mesure,

afficher le grand jeu d’outils etc....

O,



- Sur mechine

"

Je coche les outils nécessaires pour modéliser un cube.

Je compléte les étapes par le numéro de 'outil, son nom ou son

réle.

Je dessine un carré en utilisant l'outil
N° nommé RECTANGLE .

| 1,00m
Je place le carré dans la zone de dessin sur \

l'origine des trois axes.

. . Je saisis les dimensions et je valide par la touche ENTREE
Dimensions 1m:im

. . 4 i bl
Les dimensions sont séparées parun 9

Je donne du volume au carré en utilisant I'outil kel
1,00m
N° nommé POUSSER /TIRER. g

Je saisis la hauteur et je valide.

\

-G

Je peux pivoter la caméra autour de 'objet grace a

o & I'outil Orbite.




Jordonne les actions ci-dessous en précisant le numéro de

I'étape afin de modéliser un cylindre.

—t
Je donne du volume au cercle dessiné zolom
en utilisant 'outil N° 7 nommé \ ! n— )
POUSSER/ TIRER.

Je dessine un cercle a partir de l'origine
du repére en utilisant I'outil N° 3 nommé
“  CERCLE.

eliiite

Pour voir I'objet de différentes faces je peux déplacer la caméra

horizontalement ou verticalement gréce a l'outil panoramique /%2



il‘ Je compléte les étapes par le numéro de l'outil, son nom ou

son role.

3

Je dessine un cercle en utilisant l'outil
N° nommé CERCLE.

Je place le cercle dans la zone de dessin sur™ \ —~—
e : : 9 2,00m
l'origine des trois axes.
- A
] J'utilise I'outil N° 1 nommé LIGNE et je clique surla
3 O'Om fleche de direction « haut » du clavier pour verrouiller
<D I'axe Bleu. \
—0 2,00m N
, : , : A\
Avec l'outil N° je dessine un triangle dans un plan -

perpendiculaire au plan qui contient le cercle.

Je sélectionne le cercle avec I'outil SELECTION N°

J'utilise l'outil N°...... nommé SUIVEZ -MOI et je clique- sur le

triangle afinde

J'utilise l'outil N°8 nommé LIGNE afin de fermer la surface du ¢ e )

cercle.

J'efface la ligne dessinée dans I'étape précédente.
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>
* | Je coche les outils nécessaires pour modéliser une pyramide.
Jordonne les actions ci-dessous en précisant le numéro de

I'étape afin de modéliser la pyramide.

J'utilise 'outil N° 3 nommé COLORIER et je clique
sur I'option SELECTIONNER.

Je choisis I'option Brique et revétement.

Je choisis Brique_brute _foncée

Jeclique sur l'objet.

Afin de fermer le rectangle de base, je dessine une

diagonale sur le rectangle de base en utilisant |
l'outil LIGNE, puis je I'efface en utilisant l'outil N° 8 J— )

nommé EFFACER.

D’abord je dessine un rectangle de base,
ensuite je dessine les deux diagonales du
rectangle en utilisant loutil N° 1
nommé LIGNE.



!

Surface
Créer COmposant.,,
Créer un groupe
Intersection des faces
Inverser les faces

Retourner le long de

Dans l'objectif de transformer I'objet en une
seule entité, Je clique avec le bouton droit de
la souris sur l'objet puis je déroule le menu
contextuel et je choisis I'option CREER UN
GROUPE.

/ En vue de donner du volume a la pyramide,

jutilise I'outil N° 5 nommé DEPLACER et je clique

sur la fleche de direction haut du clavier pour

T~ verrouiller le déplacement parallélement a I'axe

Je sélectionne le centre du rectangle (intersection b
de deux diagonales) et je tire vers le haut.

Je saisis la valeur de la hauteur et je valide par la

touche ENTREE.

At Ce

bleu.

Lors de I'utilisation de l'outil déplacer, on peut bloquer

le déplacement selon un axe précis.

Il suffit d'appuyer une fois sur la fleche de direction

droite du clavier (axe rouge), gauche {axe vert) ou

verticale (axe bleu)




Ve |
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« [ Je coche les outils nécessaires pour modéliser une sphére.

X

¢ » 1)(,7 -~ ” ” ’ .
Je compléte les étapes par le numéro de 'outil, son nom

’l‘ ou son rdle.

Je dessine un cercle en utilisant 'outil

N° 3 nommé .Jeplacelecercledansla

zone de dessin sur 'origine des trois axes.

| [Ace bleu] Je clique sur la vue FACE grace a l'outil N°
Je dessine un deuxiéme cercle de rayon 1m dont le

centre se situe sur I’axe bleu.

Je sélectionne le premier cercle.
J'utilise l'outil N° nommé SUIVEZ -MOI

Je clique sur le deuxiéme cercle.

.’ﬂﬁtuﬂe

(=" ] Jutilise les vues pour voir I'objet de différentes faces.

DR FEa™NNH™



Cocher la{les) forme{s) simple(s) a

utiliser pour modéliser le panneau de

signalisation "STOP "

"l-l.--..- .‘-I-ll-ll-l

. "o 4

ETTIRI IR RN “asmmsmnmunn?®

Les dimensions standards du panneau " STOP " sont :-

1) Panneau

2) Pied du panneau

.’astll“e

Loutil " Créer un composant” (Q permet de convertir un objet en un composant

réutilisable



Panneau de signalisation " STOP "

Placer du lexle 3D

STOP
Polica |Ana| \1‘ [mormal
i Gauche ~| Hautewr | 024 m

Forme [7] Plein [ edrudé o.0rm

Ordonner les étapes
suivantes afin de
modéliser le panneau de

signalisation " STOP "

Colorier le contour en blanc et le reste en rouge
Dessiner un octogone de c6té 40 cm

Insérer le texte STOP sur le panneau

Appliquer une épaisseur de 2 cm a l'octogone

Faire un décalage interne de 5 cm

elitite

Loutil " Texte " & permet d'insérer un texte.

Loutil " Mise a l'échelle " E permet d'ajuster la taille du texte.

g |

®




Cocher la(les) forme(s)
simple(s) a utiliser pour modéliser
le Cross Road
Il

llllllll‘
"
L 4
“Illlllllll
&
»

Sypunmnnnns?®

EEEEEEEEEN
“ ‘
Ll
L4

¥

M TIII T .
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. Diameétre: 5m
Cylindre vert Hauteur: 20 cm
Diamétre: 6.5m

Diameétre: 8m
Arc de cercle Longueur : 20cm
Largeur:10cm

Cercle 1
Cercle 2



r— Scan Me Cpr—— =

Ordonner les étapes

A\ bk i{ w F suivantes afin de modéliser
Rk T Y

WL T B W Y .

i it | le " Rond-point "

R

Je sélectionne l'arc, tout en appuyant

sur la touche CTRL je clique sur l'outil

pivoter ensuite je fais une rotation.

Je dessine deux cercles de méme centre

et de rayons différents. (
Jajoute un cylindre vert sur le cercle le
plus petit.

7 A la suite je saisis au clavier dans la

é zone cotation *9

Je dessine un arc de cercle blanc. é

eiiiite

Loutil " Pivoter " ﬁ permet également de créer une ou plusieurs copies de l'objet

sélectionné.



Ordonner les étapes

\
. suivantes afin de modéliser
{

le " Passage piéton "

Je sélectionne le rectangle, tout en
appuyant sur la touche CTRL, je clique sur
I'outil déplacer ensuite je fais un

déplacement vers I'autre bord de la route.

. . .. . Distance /4
A la suite je saisis au clavier dans la zone

cotation /4

Je dessine un rectangle blanc

de longueur 3m et de largeur 0.5m.

.’aﬁtu'}e

Loutil " Déplacer" $ permet également de créer une ou plusieurs copies de l'objet

sélectionné.



Feu de circulation

Cocher ¢ la(les) forme(s) simple(s) a
utiliser pour modéliser

le Feu de circulation.
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g% “ Un bon programmeur est quelqu’un qui regarde toujours
v Jdes deux cotés avant de traverser une rue a sens unique ’}

PyPilot

o HEY, JE M'APPELLE "PYPILOT"
« JE SUIS CONCU POUR CONDUIRE
UNE VOITURE AUTONOME.

« MA TACHE CONQISTE A CONDUIRE
LA VOITURE AFIN D' ATTEINDRE
UN OBJECTIF

« CHAQUE OBJECTIF EST DECRIT

PAR UNE MISSION.

J'EXECUTE DEQ INCTRUCTIONS CHAQUE PROGRAMME D'UNE
POUR ACCOMPLIR UNE MISSION MISCION EST COMPOSE PAR :

» LES INSTRUCTIONS SONT «DEQ STRUCTUREQ (CIMPLE?,
IMPLEMENTEES DANS UN ITERATIVES ET CONDITIONNELLES)
/ PROGRAMME ) «DEQ VARIABLEQ

o LES PROGRAMMES SONT ECRITS +DEC MODULES

EN PYTHON l /
(22)

o/




Interface

PyPilot 1

#Saisir le code ici

i Objectif :

L Fonctions :

= avancer() : avancer la volture vers L'avenz.
= droite(} : tourrer la voiture 3 croite.

= gauche()

T — o o o o o e e
: tourrer la volture 3 gauche.

Remise a zéro (reset} "
Fermer l'interface "
DESCRIPTION K j

1 C'est la zone de saisie du programme

- de la mission

2 Description des objectifs et des

fonctions de contrdle du programme

Map d’exécution du programme

(73)
©,




PyPilot1
¥ (“ |

® LANCER LE PROGRAMME PYPILOT1 ET

)., EXECUTER LE CODE. @

QUE PEYT-ON CONSTATER ? ' O

TR RN R S R

Je constate :

inrange (

Traitement a répéter




PyPilot1

Aide-moi a déplacer

Utilise le code

(.

la voiture du point A

. précédent
au point B

Se déplacer du point A vers le point B

avancer( ) : déplacer la voiture vers I'avant

d’une unité (chaque unité est représentée

par4blocs) I

VA7) 107/ 115k =d» Réécrirele code endeuxlignes

(25)
O,




l LANCER LE PROGRAMME PYPILOT 1ET MODIFIER '

§)  LE CODE AFIN D'ATTEINDRE L'0BJECTIF DECRIT

\%) PRECEDEMMENT EN UTILICANT LA FONCTION DE @
CONTROLE ADEQUATE ET EN RESPECTANT LA § O
CONTRAINTE ACCOCIEE. J




PyPilot2

Tu peux utiliser

. : la boucle for
Comment je peux

programmer ma voiture

pour la stationner au

«.D

77 €23 Sedéplacer du point A vers le point B

&2 avancer(): déplacer la voiture vers I'avant

p droite() : tourner a droite de 90°

e gauche(): tourner a gauche de 90°

>

VA7) 147 1154& = Lecode nedoit pas dépasser 5 lignes

>

®



l LANCER LE PROGRAMME PYPILOTZ ET TAPER LE I

O

(78
©,




PyPilot3

Aide-moi a déplacer

la voiture du point A

au point B Fais attention

aux obstacles ! ,

[ S
_ I e Se déplacer du point A vers le point B

[ S |
I e S’arréter s’il existe un obstacle

>

droite(): tourner a droite de 90°
gauche(): tourner a gauche de 90°

Va7 187/ 11534 =» Le code ne doit pas dépasser 5 lignes

®



l LANCER LE PROGRAMME PYPILOTS ET TAPER LE l

O




PyPilot4

Aide-moi a déplacer

la voiture du point A

au point B Fais attention au

feu decirculation! /-

C.’ e Passer au feu vert

)4 0/5 €23 o Ralentir au feu orangé

I, e S’arréter au feu rouge

S .' I’ avancer() - droite() - gauche()
™y detecter_feu() : retourne la couleur du feu
llRll, llVll ou llOll

3 ‘I’ freiner() : arréter la voiture

i,y ralentir() : ralentir la vitesse de la voiture

VA 117 ) 1Ak =d Compléterlecode troué

©,



1

LANCER LE PROGRAMME PYPILOT4 ET TAPER LE I

> CODE PERMETTANT D'ATTEINDRE L'OBJECTIF
) ) DECRIT PRECEDEMMENT EN UTILIGANT LEQ @
FONCTIONG DE CONTROLE ADEQUATEC ENQ O

RESPECTANT LA CONTRAINTE AQQOCIEE,

))

LU LELLELEL LR LRI L8
n -

Selon I'état du feu, Je devrais utiliser

lastructure ...

Traitement 1
elif ( ):

Traitement 2

else:

Traitement n




Code python

Avant=True

while ( ):

if ( == "R"):

Avant=False

elif (detecter_feu( )== ):

Avant=

®



Pour tester si un entier X

est positif on utilise::

999999€ 4>

®



Mettre vrai ou faux
dans chaquecase, afin
d’afficher les valeurs

dans le tableau.

Moklotlellmtlotlall alladil

: foriinrange(10):
" print(i)

foriin range(0,10,1) :1
| print(i)

x=1

while (x<=10):
x=x*2

print(x)

La valeurde X est 7?




Robotique .

b MicroPython \_IX ESP32

o Les robots sont nombreux
baes depuis les années 1970.

Ils exécutent des taches
répétitives avec une précision
constante.
-

:_;‘ Avec les progreés de l'élec-
tronique et de l'informatique
les robots sont de plus en
plus complexes.

Scanner le QR code afin de visualiser la CAPSULE N°2 pour une meilleure explication.

.Y,
G
Définir le terme ROBOT en utilisant \t“ ¢

r ca!nl{l’le -

les termes au-dessous.

Programmable, Fonctions, Interpréter, Machine, Informations, Interagir, Automatique




Les eomnposan(s d’ un robel

( Les capteurs Le contréleur

Leurs réles sont de C’est le cerveau du

robot, qui permet

détecter des faits
physiques (présence d’analyser les données
d'un objet, présence provenant des capteurs

d'une chaleur, et d’envoyer les ordres

aux actionneurs
(LED, Moteurs...).

présence d'une lu-

miére...).

i
— W

A la découverte

Les actionneurs

Permettront au robot
d’effectuer les actions
commandées par son
cerveau, en fonction
du traitement des
informations recueil-

lies par les capteurs.

des composants

Identifier les actionneurs,

les capteurs et

les controleurs.

O

33
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LES POINTS COMMUNS ENTRE L’HUMAIN ET LE ROBOT

Le corps humain Lerobot

@ O @ U4 u Réception de I’information

ransmission de I'information recue

Analyse de Pinformation ) /o -

ransmission de |'action a effectuer

Actions

Energie

PROGRAMMABLE) AVEC QON NOM.

Carte Microbit

| Carte ESP32 I

r




Prisenlation de s cartec ESP 32

' ' La carte ESP32 développée par la
societé ESPRESSIF, est une carte de développement
a faible colit dédiée a I'internet des objets (loT) et les
applications embarquées. Elle est dotée d’une

communication sans fil Wifi ,,

et Bluetooth.

GND
GPI1023
GP1022
GPIO1
GPIO3
GPI021
GND

3V3

EN
GPI1036
GPI039
GP1034
GPI035
GPI1032
GPIO33
GPI025
GP1026
GPI1027
GPIO14,
GPI1012

GND

S ESPRESSIF
ESP32-WROOM

GPI0O19
GPI018
GPIO5
GP1017
GPI1016
GP104
GPIO0
GPI013 GP102
GPI109 GPIO15
GP1010 ®C 1 GPIO8
GP1011 GPI07

5V0 { ) GPI06

AAAAAAA

(39)
®




Robotique

:B. MicroPython \_|’ ESP32 gf'%

Clignoler une diode LE}
I e

Accéder au site q ’
https://wokwi.com/

Créer un nouveau projet
' & 4 MicroPython on ESP32

0000000000 OOOOO
¥iM GMD 013 ©13 D% 07 028 028 DAY D32 004 DM VN V¢ N

=
3
" P

- 3
- g
-
-
- P
-
- 3
-
= 5
-
-
- O
2
2
3
8
0 -
13

Une fois le projet crée
o Mettre en commentaire la premiére
ligne de code affichée par défaut.

e Cliquer sur le bouton PLAY °

===> Une LED va s'allumer

Quelle est sa couleur ?
Que représente cette LED ?

()
N



Ajouter au montage le code suivant, et 'exécuter

from machine import Pin
led=Pin(2, Pin.OUT)
led.on()

= » Une Deuxiéme LED s’allume

Quelle est sa couleur , et que représente cette LED ?

' 'Ajouter une LED jaune ,
branchée ala pin 23, et ‘ ‘

une résistance —{l)—

au montage préceédent afin
. d'obtenir le branchement s,
a droite.

°®

oLV OOODOORDS
VM GRD D13 O 91e 037 O 028 C3) DM I8 O W VR
AARRRRRRAARE

o I Re

Réexécuter le code précédent

Interpréter le résultat

Remplacer Pin(2, Pin.OUT) par Pin(23, Pin.OUT).

Déduire I'impact aprés exécution du code.




Modifier le code pour allumerla LED

pendant 1 seconde , puis I'éteindre pendant
une seconde en utilisant :
% led.off () pour éteindre la LED

% sleep (1) pour attendre 1 seconde

Modifier le code pour
faire clignoter la LED
5 fois de suite .

Tester le code .

liGe
AJOUTER LA BIBLIOTHEQUE time AU DEBUT DU CODE POUR POUVOIR
UTILISER LA FONCTION : sleep( valeur d'attente en secondes )

()

/




Modifier le code pour
faire clignoter la LED

. Monter le circuit
Implémenter, le code

qui permet de faire approprié en utilisant

clignoterla LED les composants de la

i = boite fournie
de maniére

en classe

continue

Exécuter

le code enregistré

le code sous le

nom : Blink .py




Programmer un
Feu de circulalion

Iédﬁl F;st“ branchee a p|n25 7 eg érl |gnote
3 fois pendant 3 secondes. &
ledj est branchée a pin 32 et clignofe
1 fois pendant 1 seconde.

ledr est branchée a pin 33 et clignote

3 fois pendant 3 secondes.

Compléter l'illustration du schéma permettant la réalisation

du montage de la simulation des feux de circulation.

ledr ledj ledv

AS QWD EQ 20 ET OND TT PI LT 9T S EE CE SE PE NA dA N3 EAL

WOOYM-ZEdS3
JISS3Hd53 &

19 GND 21 RX TX 22 23 GND




Ecrire le code permettant de simuler le feu de circulationa  I'aide de
I'IDE (INTEGRATED DEVELOPMENT ENVIRONMENT), installé sur
votre machine,

Enregistrer dans votre dossier de travail ,le code sous le nom
feu.py et le tester.




- Monter le circuit

Ajouter les LED aux

feux présents dan s approprié en utilisant

les composants de la
votre maquette

« Smart Cross boite fournie

Road » en classe

Enregistrer Exécuter

le code sous le le code enregistré

nom : Feux.py

®




Robotique .

E5. MicroPython \_|/ ESP32 n’ L

Créer le montage c¢i -dessous ,

en utilis ant une plaque d’essai et
le module du bouton poussoir pré-

Pin 15 GND

senté a droite.




Connecter la diode LED a la carte pour qu'elle
s'allume a laide du bouton -poussoir .

[ $ESPRESSIF 3

s 6 27 14 12 GND 13 D2 D3 CMD 5V

v 32 33 25 2¢
9000000000000 000000

Ecrire et tester le code python permettant de faire allumerla LED
si le bouton poussoir est enfoncé. I

[ICe
L'INSTRUCTION boutonP.value( ) RETOURNE LA VALEUR 1 O ON APPUIE
CUR LE BOUTON, ET RETOURNE LA VALEUR O &1 ON LE RELACHE.

()

_/



Ajouter un buzzer a votre montage pour gqu'il
se déclenche au momentde lallumage dela LED
une fois le bouton poussoir enfoncé .

ON9D €2 ZZ X1 Xd TZ N9 6T BT S (LTI 9T v

ov

& ESPRESSIF
ESP32-WROOM

3V3EN VP VN 34 35 32 33 25 26 27 14 12 GND 13 D2 D3 CMD 5V

Réécrire le code, en ajoutant les instructions nécessaires
afin d'activer le buzzer et allumer la LED au moment

de I'appui sur le bouton poussoir . Tester le code.




‘Rassembler vos acquis, el Finaliser le projet
$mart Cross Road

Le projet consiste a utiliser les prérequis pour réaliser un feu de circulation permettant
a la fois de réguler la circulation et de permettre aux piétons d’aveir |a main pour tra-
verser en toute sécurité. Je vais vous guider a travers des conseils et astuces afin que
vous puissiez faire les premiers pas vers la réalisation de votre Smart Cross Road.

({fromimachinclimportitii )

{ftom|timelimportisicepli)

ledj = Pin (32, Pin.OUT)

ledr = Pin (33, Pin.OUT)

ledv = Pin (25 . PinOUT) )

D120

Buzz = Pin (19 , Pin.OUT)

Broches des LED pour
le feu des piétons,
ainsi que le buzzer et
le bouton-poussoir.

PledV = Pin (23 . Pin.OUT)

PledR = Pin (22 , Pin.OUT)

boutonP =Pin (21 . Pin.IN) E o

(50)

_/




Tiens, tiens,
il mangque une valeur au
niveau de la condition de
marche. Compléter la
pour que le code :

\._. tourne correctem.ent.._._--' BLOC FEUX DES VOITURES

| v:vhile (boutonP. value( )== @ .

ledv .value(l)
sleep (1)
. " 3 lcdv.valuc(0)
/q\ 0} ledjsvalue(1)
- W slcep (1)
T :
\/ ledj.value(O)

ledre. value(1)

sleep (1)

ledr. value(0)

| eEm

“ Les feux, VERT (ledv), JAUNE (ledj) et ROUGE (ledr)
” s’allument successivement pendant une seconde.

ﬁ"ﬂ Ce cycle se répéte en continue tant qu’il 'y apas un
piéton qui compte traverser larue.

Voila un piéton qui demande a

traverser la rue en appuyant
sur le bouton rouge.

Le buzzer doit se déclencher,

le feu rouge s’allume pour les

voitures, et le feu piétons

- bascule du

BLOC. FEUX DEC PIETONS

( boutonP.value( )= =<I|

2 Buzz.value( ()

if

{ PlcdV.valuc(l) : rouge

: ‘N au vert

A PledR. value(0) *ﬁ‘

ledv. value(0) “ |

ledjevalue(0 J N -

= | @

2 ledr.value(l 3 @

| J

®



ifférents blocs au sein d’'un méme code qui tourne a l'infinie.
N’oublier pas que si le piéton appuie sur le bouton, le feu piéton passe au vert
et celui pour les voitures passe au rouge. Dans le cas contraire, le feu de
circulation pour les voitures commence a tourner (Vert ->Jaune - > Rouge) et
le feu rouge pour les piétons est allumé YRR ;

/ Youppie ! Maintenant que tout est prét il ne reste qu’assembler les
d

ledr=Pin(....... PN OUT)
.......... =Pin( P )
ledv=Pin(.. . . s P G )
Buzz=Pin(... .. JPin. . ) = . - 1 0
PledV=Pin( . ,PinOUT)

boutonP=Pin(.. . . . PN )

while True:
if boutonP.value() ==

else:

|

|

' !

: I
|

®




while boutonP.value()==0:

ledvvaluel( . 1.) oo
SIEEPH......) e
ledvvaluel . )

Ele

ZS covaluel )

§§ SleePl.....) e

@ : avaluel 0)

& sleep(.0.5. ).
ledrvaluel . ). o
sleepl ) o
.......... Nalue( O )

Améliorer votre code pour:
Faire clignoter 3 fois les @
feux, rouge et vert (du
feu circulation) avant  Ajouter une touche tactile
d’étre éteints. permettant aux piétons
non-voyants de signaler
leur présence, pourque le
feu piéton passe au vert. ’

33




Ala decouverfe des
Capleurs tacliles

Observer Fannexe de Ja carte

ESP32 et repérer les 10 capteurs
tactiles nommés JafelV«"|

REFERENCE CAPTEURS TACTILES
DE LA CARTE ECP32

- Compléter le montage afin

d’allumer la LED a l'aide
d'un CAPTEUR TACTILE.

GND €T €T X1 X4 TZ N9 6T BT S LT 9

& ESPRESSIF
ESP32-WROOM

3V3 EN VP VN 34 35 32 33 25 26 27 14 12 GND 13 D2 D3 CMD 5V

Ecrire ettester le code python permettant de faire allumer
la LED si le CAPTEUR TACTILE détecte une touche |
humaine. I

()
o,




AILHE
L'INSTRUCTION TouchQ .read( ) LIT LA VALEUR DE LA PIN TACTILE
L'INGTRUCTION TouchO .config (sensibilité ) DEFINIT LE SEUIL

D'ARRET DE LA TOUCHE TACTILE.

®
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